
RCP6 ROBO Cylinder®

RCP6 (S )-SA7C

17  RCP6(S)-SA7C

 φ12mm
±0.01mm [±0.005mm]
0.1mm o menos

Base Material: Aluminio anodizado
Momento estático permitido Ma: 115N•m, Mb: 115N•m, Mc: 229N•m
Momento dinámico permitido(*2) Ma: 44.7N•m, Mb: 44.7N•m, Mc: 89.1N•m

0~40°C, 85% RH 

* R : Ma: 300mm o menos, Mb, Mc: 300mm o menos.

(*1)  (para pasos 4/8).
(*2) Asumimos un ratio de vida estándar de 5,000km. Este valor puede variar dependiendo 
de las condiciones de trabajo e instalación.

cerca de las direcciones de los 
momentos de inercia permitidos y de las longitudes de los voladizos.

SA7C WA 56P
Series Carrera

RCP6: Sin controlador
RCP6S: Controlador

WA: 56P: Motor 
paso a paso 
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SE: SIO

N : N
P : 1m
S : 3m
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X  : 
R  : Cable robot

de la tabla inferior  
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*

el montaje vertical, 

favor, contacte con 

posiciones de montaje. 

Carrera 

 O
Nombre

B P.105
CJT P.105
CJR P.105
CJL P.105
CJB Ver P.105
HPR P.108
NM P.110

*  
*

( : mm/s)  
Número de modelo

(mm)
Controlador 
Conectado

Carrera 
(mm)Horizontal (kg) Vertical (kg)

RCP6(S)-SA7C-WA-56P-24---- 24 High-output 37 3

50~800 
(

de carrera son 
de 50mm)

RCP6(S)-SA7C-WA-56P-16---- 16 High-output 46 8

RCP6(S)-SA7C-WA-56P-8---- 8 High-output 51 16

RCP6(S)-SA7C-WA-56P-4---- 4 High-output 55 25

(mm)
Controlador 

conectado
50~500  

(Every 50mm)
550 

(mm)
600 

(mm)
650 

(mm)
700 

(mm)
750 

(mm)
800 

(mm)

24 High-output 1,200 1,095 965 850 760

16 High-output 980 
 <840>

965
<840> 830 720 635 560 500

8 High-output 490 475 410 355 315 275 245

4 High-output 245 
 <210>

235
<210> 205 175 155 135 120
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RCP6(S)-SA7C montaje vertical 
30

(mm/s)

Lead 16Paso 16
Lead 24Paso 24

Lead 4Paso 4

Lead 8Paso 8

5.55.5

3535

44

Con un paso 4/8 se
asume trabajar a 0.1G,
los otros pasos se 
asume trabajar a 0.3G.

Con un paso 4/8 se
asume trabajar a 0.1G,
los otros pasos se 
asume trabajar a 0.3G.
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Lead 16Paso 16
Lead 24Paso 24

Lead 4Paso 4

Lead 8Paso 8
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* nes de alta presición (HPR).
La opción de alta precisión no puede ser seleccionada para paso 16, 24.
# Si se seleccionan múltiples opciones, por favor listarlas en orden alfabético (ej. B-CJB-NM) 

Legend: Carrera   Opciones 

Carrera (mm) RCP6 RCP6S Carrera (mm) RCP6 RCP6S
50   450  

100   500  

150   550  

200   600  

250   650  

300   700  

350   750  

400   800  

RCP6 RCP6S
P (1m)  
S (3m)  
M (5m)  
X06 (6m)  ~X10 (10m)  
X11 (11m) ~X15 (15m)  
X16 (16m) ~X20 (20m)  

Cable robot

R01 (1m)  ~R03 (3m)  
R04 (4m)  ~R05 (5m)  
R06 (6m)  ~R10 (10m)  
R11 (11m) ~R15 (15m)  
R16 (16m) ~R20 (20m)  

* 

±10μm
Standard

±5μm
High-precision
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